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Description 

[0001] La presente invention concerne un dispositif 
de reglage de I'alignement d'un radar pour automobiles, 
plus particulierement pour I'alignement de I'axe radio§- 
lectrique du radar par rapport a une direction donnee 
relative au vehicule. Elle s'applique notamment pour 
Palignement de I'axe radioelectrique du radar sur I'axe 
de poussee d'un vehicule. 

[0002] Plusieurs types de radars peuvent equiper des 
vehicules automobiles. Parmi ceux-ci sont notamment 
connus les radars du type dit ACC selon I'expression 
anglo-saxonne « Automotive Cruise Control ». Un radar 
de ce type est destine a permettre la regulation de fai- 
lure des v6hicules. II detecte et localise le plus proche 
vehicule situe dans la voie du porteur. Pour cette appli- 
cation, le radar necessite par exemple une portee de 
I'ordre de 150 metres. II doit en particulier etre capable 
de detecter si un vehicule est situe dans la voie du por- 
teur a cette distance. II apparait qu'en raison des autres 
sources d'imprecision en localisation angulaire, I'axe ra- 
dioelectrique du radar doit etre aligne en azimut avec la 
tangente a la trajectoire du vehicule porteur, qui corres- 
pond en fait a I'axe de poussee du vehicule. Cet aligne- 
ment doit etre realise a mieux que 0,2° environ, ce qui 
constitue un alignement tres precis. Le reglage de cet 
alignement consiste a rendre parallele I'axe radioelec- 
trique du radar et I'axe de poussee du vehicule porteur. 
L'axe de poussee est la tangente a la trajectoire suivie 
par le vehicule lorsque le conducteur lache le volant. 
Pour un vehicule ne possSdant pas de defaut grave, no- 
tamment au niveau de la geometrie des trains de roule- 
mentou de la qualite des pneumatiques, cette trajectoi- 
re est une droite ou une courbe de grand rayon de cour- 
bure. L'axe de poussee est en fait tres sensiblement la 
bissectrice de Tangle forme par la projection horizontal 
des axes des roues arri&res. L'axe radioelectrique est 
l'axe selon lequel le radar mesure un ecart angulaire nul 
pour un objet situe sur cet axe. 
[0003] II est connu de regler I'alignement par une me- 
sure d'ecartometrie deiivree par le radar sur un signal 
issu d'un systeme repondeur actif ou passif . Un exemple 
de dispositif d'alignement utilisant le radar equipant le 
vehicule est notamment decrit dans la demande de bre- 
vet allemand DE 19707590 A1 . 
[0004] Le systeme repondeur actif ou passif est ge- 
n£ralement situe a une relativement grande distance du 
radar, par exemple 20 metres ou plus, et cela en envi- 
ronnement degage. Ce reglage est eventuellement af- 
fine manuellement apres analyse du comportement du 
radar par des essais sur route. Une telle methode n'est 
pas facilement transposable dans le cadre d'une pro- 
duction de masse, telle que par exemple une production 
de radars de type ACC destines a equiper a I'avenir un 
nombre croissant d'automobiles. Les principales rai- 
sons sont notamment les suivantes : 

• le temps d'operation est tres eieve ; 
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• il est necessaire de disposer d'un systeme repon- 
deur et surtout d'un espace libre, exempt de toute 
reflexion parasite sur une distance importante en 
face du poste de reglage ; 

5 • la mise en oeuvre de materiel hyperfrequence est 
peu adapte au milieu industriel de production ou de 
maintenance automobile, en particulier elle neces- 
site une chambre particuliere ne renvoyant pas 
d'echos pour effectuer un reglage en champ pro- 

10 che. 

[0005] Toutes ces contraintes entrainent evidemment 
des couts importants qui sont incompatibles d'une pro- 
duction automobile de masse ou les couts des produits 
15 fjnis sont justement tres serres. Par ailleurs, le manque 
de fiabilite et surtout le defaut de reproductibilite contri- 
buent aussi a exclure la methode precedente de ce type 
de production. 

[0006] II est egalement connu de regler I'alignement 
20 du radar en utilisant des moyens optiques. Un exemple 
de dispositif de reglage d'alignement utilisant un fais- 
ceau lumineux directement projete sur un moyen de me- 
sure est notamment decrit dans le brevet americain 
5,313,213. 

25 [0007] Le but de I'invention est notamment de permet- 
tre un reglage aise de l'axe radar par rapport au porteur, 
et cela aussi bien sur une chaine de production qu'en 
maintenance, par exemple en station service, tout en 
assurant une tres bonne precision de reglage. A cet ef- 

30 fet, I'invention a pour objet un dispositif de reglage de 
I'alignement de l'axe radioelectrique d'un radar porte par 
un vehicule, par rapport a une direction donnee relative 
au vehicule, caracterise en ce qu'il comporte des 
moyens de mesure de la position du vehicule par rap- 

35 port a une direction de reference, un miroir et des 
moyens de mesure de recart angulaire entre un rayon 
emis, selon une direction connue par rapport a l'axe ra- 
dioelectrique, et son rayon reflechi par le miroir, le re- 
glage etant fonction de recart angulaire. 

40 [0008] L'invention a egalement pour objet un disposi- 
tif de reglage de I'alignement de l'axe radioelectrique 
d'un radar porte par un vehicule, par rapport a une di- 
rection donnee relative au vehicule, caracterise en ce 
qu'il comporte des moyens de mesure de la position du 

45 vehicule par rapport a une direction de reference, un mi- 
roir solidaire mecaniquement du radar et des moyens 
de mesure de recart angulaire entre un rayon emis et 
son rayon reflechi par le miroir, recart angulaire etant 
fonction de Tangle entre le plan du miroir et la direction 

so de reference. 

[0009] L'invention a notamment pour principaux 
avantages qu'elle permet de reduire les temps d'opera- 
tion, que le r6glage peut etre effectue par des personnes 
peu qualifiees, qu'elle est peu encombrante, qu'elle 

55 prend notamment peu de surface au sol, qu'elle permet 
une grande fiabilite et une tres bonne reproductibilite, 
et qu'elle est economique. 

[001 0] D'autres caracteristiques et avantages de Tin- 
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vention apparaltront a ('aide de la description qui suit 
faite en regard de dessins annexes qui represented : 

la figure 1 , un premier mode de realisation possible 
d'un dispositif selon I'invention ; 
la figure 2, un exemple de realisation de moyens de 
mesure du reglage ; 

la figure 3, un autre exemple de realisation de 
moyens de mesure du reglage ; 
la figure 4, un deuxieme mode de realisation possi- 
ble d'un dispositif selon I'invention utilisant I'exem- 
ple de realisation precite de moyens de mesure ; 
la figure 5, un troisieme mode de realisation possi- 
ble d'un dispositif selon I'invention ; 
la figure 6, un exemple de realisation possible d'un 
outillage pour rendre un miroir solidaire mecanique- 
ment d'un radar. 

[001 1] La figure 1 illustre un mode de realisation pos- 
sible d'un dispositif selon I'invention en presentant cer- 
taines de ses composantes. Le dispositif comporte des 
moyens de mesure de la position du vehicule 1 , equipe 
d'un radar 20 situe par exemple a I'avant entre les deux 
phares, par rapport a une direction de reference 1 0. Ce 
vehicule peut etre de tous types, de la voiture de touris- 
me au gros vehicule de transport. Ces moyens de me- 
sure de la position du vehicule, bien connus, ne sont 
pas representes. Ces moyens sont par exemple un 
banc pour regler le parallelisme des trains avant et ar- 
riere des vehicules en fabrication ou en maintenance, 
le vehicule etant monte sur ce banc. Ces moyens sont 
equipes de capteurs permettant de localiser precise- 
ment les bords des jantes des roues arriere 2, 3 du ve- 
hicule suivant un plan horizontal passant par les axes 
4, 5 des roues. Ces moyens permettent done de mesu- 
rer Tangle a^ que fait I'axe 4 de la roue arriere gauche 

2 avec la direction de reference 1 0 des moyens de me- 
sure de positionnement. De meme ils permettent de me- 
surer Tangle a 2 que fait Taxe 5 de la roue arriere droite 

3 avec la direction 10 de reference. Etant donne que 
Taxe de poussee 11 du vehicule est la bissectrice des 
axes 4, 5 des roues arrieres, la connaissance des an- 
gles a-, , a 2 que font ces derniers avec la direction de 
reference 10 permet de determiner Tangle a 3 que fait 
Taxe de poussee 1 1 avec cette direction de reference 
1 0. Cet angle a 3 peut etre donne par la relation suivante, 
en fonction des angles a^ a 2 des axes des roues : 

a 3 = K(ai + a 2 )-90° (1) 

[0012] Dans le cas d'utilisation d'un banc de mesure 
de parallelisme qui ordinairement ne delivre que des in- 
formations relatives aux angles que font les roues 2, 3 
par rapport au vehicule 1 , un capteur supplemental 
est par exemple ajoute pour donner Tangle dans le plan 
horizontal que fait Taxe 4, 5 d'une des roues par rapport 
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a une reference fixe connue, dont la direction constitue 
la direction de reference 10 precitee. 
[0013] Le dispositif selon I'invention comporte des 
moyens de mesure du reglage, e'est-a-dire des moyens 

5 pour mesurer la position angulaire de Taxe radioelectri- 
que du radar 20 par rapport a cette direction de referen- 
ce precitee 10. Ces moyens de mesure comprennent 
un miroir 7 et une source de rayonnement lumineux 12 
dirige vers ce miroir, ainsi que des moyens de mesure 

10 de Tecart angulaire entre le rayon emis 1 2 et le rayon 
reflechi 1 3. Le miroir 7 est un miroir plan, installe en po- 
sition verticale en face du vehicule 1, a une distance d 
comprise par exemple entre 1 et 2 metres. Le miroir 7 
fait un angle a 4 avec la direction de reference 10. Cet 

15 angle a 4 est par exemple voisin de 90°. 

[0014] La figure 2 presente, par une vue dans le plan 
horizontal, un exemple de realisation des moyens de 
mesure du reglage. Ils comportent une source lumineu- 
se 21 et des moyens de mesure de Tecart angulaire 22 

20 solidaires mecaniquement du radar 20. Ces elements 
sont par exemple monies sur un chassis lui-meme mon- 
te sur le radar 20, pour la duree du reglage. Le chassis 
comporte par exemple des evidements permettant Tac- 
ces a des vis de reglage du positionnement angulaire 

25 du radar sur le porteur. La source lumineuse 21 est par 
exemple un laser a faible divergence. La position de la 
source lumineuse est par exemple reglee de facon a ce 
que le rayon lumineux emis soit parallele a Taxe radioe- 
lectrique 14 du radar. Si ce n'est pas le cas, la position 

30 angulaire entre ce dernier 1 4 et le rayon emis 1 2 est au 
moins connue. Les moyens de mesure de Tecart angu- 
laire entre le rayon emis 12 et le rayon reflechi 13 sont 
par exemple une plaque 22, par exemple non reflechis- 
sante, situee perpendiculaire a ia direction du rayon 

35 emis 12. Cette plaque est munie, par exemple en son 
centre d'une ouverture 23 permettant le passage du 
faisceau laser. Cette plaque 22 comporte par exemple 
des graduations horizontales situSes de part et d'autre 
de Touverture precitee 23. L'ecart angulaire est deter- 

40 mine a partir de la distance dx entre le point d'emission 
A du rayon lumineux 12 et le point d'impact B du rayon 
reflechi 1 3 sur la plaque 22. La distance dx entre ces 
points repond a la relation suivante : 

45 dx = 2dtg(a+a 4 -90°) (2) 

ou a est Tangle entre le rayon emis 12 et la direc- 
tion de reference, d est la distance entre la plaque 22 et 

50 le miroir 7, et tg est la fonction tangente. 

[001 5] Les composantes d et a 4 de la relation (2) etant 
connues et fixes, la position du radar est alors reglee de 
facon a ce que la distance dx corresponde a un angle 
a egal a a 3 dans le cas ou le rayon emis 12 est parallele 

55 a Taxe radioelectrique 1 4. Etant donne que Tangle entre 
Taxe de poussee 1 1 et la direction de reference est aussi 
egal a a 3 , il en resulte que Taxe radioelectrique 14 est 
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parallele a I'axe de poussee 11 , ce qui est I'objectif du 
reglage. Si le rayon emis n'est pas parallels a I'axe ra- 
dioelectrique et fait done un angle Aa avec cet axe ra- 
dioelectrique, le reglage est effectue jusqu'a ce que la 
distance dx corresponde a un angle a = a 3 + Aa. La sec- 
tion verticale du miroir 7 peut etre circulaire et de rayon 
sensiblement egal a la distance d entre le miroir 7 et le 
radar 20. Dans ce cas, le faisceau reflechi 13 se trouve 
toujours sur les graduations de mesure de la plaque 22 
quelle que soit la valeur du reglage en elevation du ra- 
dar, ce qui facilite notamment I'operation de reglage. 
[0016] Pour faciliter, mais aussi pour rendre plus ra- 
pide le reglage de I'alignement du radar, il est avanta- 
geux de pouvoir aisement et rapidement positionner la 
direction du faisceau emis 12 par rapport a I'axe radioe- 
lectrique 14 du radar. Selon I'invention, des moyens de 
positionnement sont prevus a cet effet. Ces moyens se 
composent par exemple d'un ve 24 sur une des faces 
25 du boitier du radar 20, par exemple sur la face supe- 
rieure lorsque le radar 20 est installe sur le vehicule 1 . 
Ce ve guide par exemple le chassis sur lequel est monte 
la source d'emission 21 . Le ve peut etre remplace par 
toute autre forme mecanique de reference permettant 
une reproduction de mise en place suffisamment preci- 
se et sans ambiguite. L'angle que fait I'axe du ve avec 
I'axe radioelectrique du radar est determine avec preci- 
sion, de preference la direction des deux axes est con- 
fondue. La direction de I'axe du ve par rapport a I'axe 
radioelectrique est par exemple fixee lors de la fabrica- 
tion du radar ou de sa mise au point par la connaissance 
de la direction de I'axe radioelectrique, qui peut etre con- 
nue prealablement par les caracteristiques de fabrica- 
tion du radar ou par ses premiers essais. Le chassis 
supportant la source lumineuse 21 a une forme telle que 
lorsqu'il est pose sur le radar 20, le faisceau lumineux 
emis 12 soit parallele a la direction de I'axe du ve, et 
done soit parallele ou bien defini par rapport a I'axe ra- 
dioelectrique 14 du radar 20. Dans le cas d'utilisation 
d'une autre forme que le ve, la forme du chassis est par 
exemple definie de facon a ce que I'axe du faisceau 
emis 12 soit parallele a I'axe radioelectrique du radar. 
Dans tous les cas, les positions relatives de ces deux 
axes sont reproductibles etconnues, et l'angle entre les 
directions de ces derniers bien defini. 
[001 7] La forme de reference 24 peut aussi par exem- 
ple etre constitute de la face d'un support mecanique 
sur laquelle s'appuie le radar 20, ce support etant regla- 
ble par rapport au vehicule. La source mecanique 21 et 
les moyens de mesure de I'ecart angulaire 22 sont alors 
montes sur le support du radar, eux-memes etant par 
exemple prealablement montes sur un chassis. C'est 
alors la position du support qui est reglee, et non pas 
directement celle du radar. 

[001 8] La figure 3 presente, par une vue dans le plan 
horizontal, un autre mode de realisation possible d'un 
dispositif selon I'invention. Dans ce mode de realisation, 
I'outiilage monte sur le radar, ou sur son support meca- 
nique eventueilement, est modifie par rapport au mode 
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de realisation precedent. L'outillage comporte une sour- 
ce lumineuse 31 , qui n'est pas necessairement un laser. 
II comporte par ailleurs une camera video 32 situee a 
cote et dont le centre de I'objectif 33 est situe dans le 

5 meme plan horizontal que la source lumineuse 31 . Un 
systeme d'exploitation de la video permet de localiser 
I'image de la source lumineuse reflechie par le miroir 7 
et captee par la camera 32. C'est-a-dire que ce systeme 
d'exploitation permet de mesurer la distance dx telle que 

10 definie relativement a la relation (2). 

[0019] L'outillage est positionne par rapport au radar 
20 ou a son support de la meme facon que l'outillage de 
la figure 2. En particutier la forme de reference par rap- 
port a laquelle est fixee la direction du rayonnement 

15 emis par la source lumineuse peut aussi etre un ve. Le 
reglage s'effectue de la meme facon que dans le mode 
de realisation precedent, les mesures ne s'effectuant 
pas visuellement au moyen d'une graduation mais auto- 
matiquement au moyen d'un systeme d'exploitation vi- 

20 deo d'une camera 32. 

[0020] Les figures 5 et 6 presentent un autre mode de 
realisation possible d'un dispositif selon I'invention. 
Dans ce mode de realisation, un miroir 51 est monte sur 
le radar 20, ou eventueilement sur son support mecani- 

25 que. Un miroir place devant le radar n'est plus utilise. 
Le miroir 51 est situe dans un plan vertical parallele a 
la direction du ve du radar precedemment decrit, done 
par exemple parallele a I'axe radioelectrique du radar. 
En cas d'utilisation d'une autre forme de reference, 

30 l'outillage supportant le miroir 51 est tel, qu'une fois mis 
en place, la direction de I'axe radioelectrique du radar 
soit par exemple parallele au plan du miroir. 
[0021] La figure 6 illustre a titre d'exemple, par une. 
representation dans le plan horizontal, un exemple de 

35 realisation possible d'un outillage pour monter le miroir 
51 sur le radar 20, plus particulierement pour le rendre 
solidaire mecaniquement du radar. Une tige 61 est ren- 
due parallele a I'axe du ve 24 du radar, par exemple le 
temps du reglage, I'axe etant lui-meme parallele a I'axe 

40 radioelectrique 14 du radar, par construction. La forme 
du ve facilite cette mise en parallele, dans la mesure ou 
la tige est positionnee a I'interieur du ve 24 qui guide 
alors la direction de la tige 61 . A cet effet, la tige 61 peut 
avoir une section triangulaire qui epouse parfaitement 

45 celle du ve. Le support 62 du miroir 51 peut etre fixe a 
la tige 61 au moyen d'une molette 63, mecaniquement 
solidaire du support 62. Celle-ci immobilise le miroir 
apres le reglage de la verticalite de ce dernier. Pour per- 
mettre ce reglage, la section de la tige 61 supportant la 

so molette est par exemple adaptee aux stries de cette der- 
niere. La verticalite du miroir peut par exemple etre sim- 
plement reglee au moyen d'un niveau a bulle 64 ou de 
tout autre instrument adapte. 

[0022] La figure 5 illustre la position des moyens 31 , 
55 32 de mesure du reglage. Ceux-ci ne sont plus fixes sur 
le radar ou son support, mais sur un bati dont la position 
est connue par rapport a la direction 1 0 de reference. 
Dans le cas ou les moyens de mesure comportent une 
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source lumineuse 31 et une camera 32, tels qu'illustr^s 
par exemple relativement a la figure 3, Taxe 59 de Tob- 
jectif 33 de la camera fait un angle connu a 4 avec la 
direction de reference. La source lumineuse 6met un 
rayonnement 52 qui se reflechit sur le miroir 51 . La po- 
sition de la source est r6gl6e de telle sorte que le rayon 
§mis 52 soit parallele a i'axe 59 de I'objectif. L'angle en- 
tre ce rayon 52 et la direction de reference 10 est done 
egale a Tangle a 4 precedemment defini. La source lu- 
mineuse et I'objectif sont situes dans un meme plan ver- 
tical. 

[0023] Si dy represente la distance entre le point de 
depart du rayon em is 52 et le point ou la camera capte 
le rayon rGflechi 53, cette distance dy est donnee par la 
relation suivante : 

dy = 2d tg(p+ a 4 - 90°) (3) 

ou p est Tangle entre I'axe de I'objectif et le fais- 
ceau 53 reflechi par le miroir 51 , d la distance entre ce 
dernier et la source lumineuse 31 et a 4 Tangle pr6c6- 
demment dSfini. 

[0024] Cet angle p est par ailleurs aussi egal a Tangle 
a entre le plan du miroir et la direction de reference 10. 
En consequence, la position du radar 20, qui commande 
par ailleurs ('orientation du miroir 51 est reglee de fagon 
a ce que la distance dy corresponde a un angle p, et 
done un angle a egal a Tangle a 3 qui est Tangle, prece- 
demment defini, entre Taxe de poussee 11 de la voiture 
et la direction de reference 1 0. Etant donne que le plan 
vertical est parallele a Taxe radioelectrique 14 du radar, 
II en resulte alors que cet axe est parallele a Taxe de 
poussee 11 de la voiture. 

[0025] L'outillage de mesure 31 , 32 utilise relative- 
ment a la figure 5 peut etre remplace par un outillage 
du type de celui decrit relativement a la figure 2. Dans 
ce cas, Tangle entre la direction de reference 10 et le 
rayon emis par la source 21 , un rayon laser par exem- 
ple, est egal a Tangle a 4 prScedemment defini. 
[0026] Le miroir 51 peut par exemple etre remplace 
par un prisme droit a section principal isocele dont 
Tarete est horizontale et dont la base, dirigee vers 
l'outillage de mesure, est par exemple sensiblement 
verticale, ce qui supprime notamment la necessite d'un 
reglage de verticalite. 

[0027] Un dispositif selon {'invention est facilement 
applicable a une chaine de fabrication en serie car d'une 
part il ne necessite que tres peu de place au sol en face 
du vehicule et d'autre part les outillages de mesure peu- 
vent rester a poste fixe pendant Tavance de la chaine, 
notamment dans le cas d'un dispositif selon la figure 5. 
Par ailleurs, dans le cas d'utilisation d'un outillage de 
mesure a base de camera, Tinformation etant disponible 
sous forme electronique, il est possible d'y coupler di- 
rectement un tournevis electrique presente par un ope- 
rateur ou un robot sur le radar. Cela permet notamment 
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une automatisation totale du processus de reglage en 
grande serie. Le reglage par un dispositif selon ('inven- 
tion, s'il n'est pas entierement automatise peut etre rea- 
lise par un op^rateur peu qualifie, ce dernier n'ayant jus- 

5 te par exemple qu'a agir sur la position du radar, plus 
particulierement sur ses vis de reglage, jusqu'a ce que 
Timpact du rayon reflechi sur la graduation de la plaque 
22 indique une valeur donnee ou que Timage de la sour- 
ce 31 fournie par la camera 32 occupe une position d£- 

10 f inie. Enfin, les moyens utilises, outre qu'ils sont peu en- 
combrants sont de faibles couts, tout en permettant des 
mesures fiables et reproductibles, car notamment inde- 
pendantes de Penvironnement exterieur. 
[0028] Le dispositif selon Tinvention a ete decrit pour 

15 un alignement de Taxe radioelectrique du radar sur Taxe 
de pouss6e de son vehicule porteur, il peut cependant 
s'appliquer aussi pour tout alignement par rapport a une 
direction donnee relative au vehicule porteur, cette di- 
rection etant definie selon une direction de reference. 

20 [0029] Pour faciliter les mesures, les miroirs ont ete 
decrits comme etant situes dans un plan vertical, mais 
des mesures d'ecart angulaire dans le plan horizontal, 
plus prScisement dans un plan perpendiculaire aux 
rayons emis ou a Taxe radioelectrique, pourraient etre 

25 realisees meme si les miroirs ne sont pas verticaux, no- 
tamment par projection des rayons ou de leurs points 
d'impact dans un plan horizontal. 
[0030] De preference, les rayons emis sont des 
rayons lumineux, notamment pour des facilites de rea- 

30 lisation et de mise au point, mais des conditions parti- 
culieres de reglage pourraient tres bien faire appel a des 
rayons autres que lumineux. 

[0031] Enfin, il est a noter que le reglage a ete decrit 
a titre d'exemple pour un radar orients vers Tavant du 
35 vehicule, cependant un dispositif selon Tinvention peut 
effectuer un reglage pour un radar oriente selon tout 
autre direction. 



1. Dispositif de reglage de Talignement de Taxe ra- 
dioelectrique (14) d'un radar (20) porte par un vehi- 
cule (1 ), par rapport a une direction donnee (11) re- 

^5 lative au vehicule, comportant des moyens de me- 
sure de la position du vehicule par rapport a une 
direction de reference (10), un miroir (7) et des 
moyens (22, 32, 33) de mesure solidaires du radar 
permettant de mesurer de Tecart angulaire entre un 

so rayon (12) emis et son rayon reflechi (13) par le mi- 
roir (7), Tecart angulaire etant fonction de Tangle (a) 
entre le rayon 6mis (12) et la direction de reference 
(10), caracterise en ce que le rayon (12) est emis 
par une source d'emission (21) distincte du radar, 

55 selon une direction connue par rapport a Taxe ra- 
dioelectrique du radar. 

2. Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en 
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ce qu'it comporte une forme de reference (24) so- 
lidaire du radar par rapport a laquelle est position- 
nee la source d'emission (21) du rayon (12). 

3. Dispositif selon la revendication 2, caracterise en 
ce que la forme de reference est un ve (24) qui gui- 
de un chassis sur lequel est monte la source d'emis- 
sion (21). 

4. Dispositif selon Tune quelconque des revendica- 
tions 2 ou 3, caracterise en ce que la forme de 
reference (24) est orientee de telle facon que la di- 
rection du rayon emis (12) soit connue. 

5. Dispositif selon la revendication 4, caracterise en 
ce que la forme de reference (24) est orientee de 
telle facon que la direction du rayon emis (12) soit 
parallele a I'axe radioelectrique (14) du radar. 

6. Dispositif de reglage de I'alignement de I'axe ra- 
dioelectrique (14) d'un radar (20) porte par un vehi- 
cule (1 ), par rapport a une direction donnee (1 1 ) re- 
lative au vehicule, caracterise en ce qu'il comporte 
des moyens de mesure de la position du vehicule 
par rapport a une direction de reference (1 0), un mi- 
roir (51) solidaire mecaniquement du radar (20) et 
des moyens de mesure (22, 32, 33) de I'ecart an- 
gulaire (dy) entre un rayon (52) emis et son rayon 
reflechi (53) par le miroir (51), I'ecart angulaire (dy) 
etant fonction de Tangle (a) entre le plan du miroir 
(51) et la direction de reference (10). 

7. Dispositif selon la revendication 6, caracterise en 
ce qu'il comporte une forme de reference (24) so- 
lidaire du radar par rapport a laquelle est position- 
nee le miroir (51). 

8. Dispositif selon la revendication 7, caracterise en 
ce que la forme de reference est un ve (24) qui gui- 
de un support (61 , 62) sur lequel est monte le miroir 
(51). 

9. Dispositif selon Tune quelconque des revendica- 
tions 7 ou 8, caracterise en ce que la forme de 
reference (24) est orientee de telle fagon que le plan 
du miroir (51) soit parallele a I'axe radioelectrique 
(1 4) du radar. 

10. Dispositif selon Tune quelconque des revendica- 
tions precedentes, caracterise en ce que les 
moyens de mesure de I'ecart angulaire comportent 
une plaque (22) situee perpendiculairement au 
rayon emis (12, 52), I'ecart angulaire etant determi- 
ne a partir de la distance entre le point (A) d'emis- 
sion et le point (B) d'impact du rayon reflechi (13, 
53) sur la plaque. 

11. Dispositif selon I'une quelconque des revendica- 



tions 1 a 9, caracterise en ce que les moyens de 
mesure de I'ecart angulaire comportent une camera 
video (32) dont I'objectif est situe dans le meme plan 
que la source d'emission (21 , 31 ), un systeme d'ex- 
5 ploitation mesurant la distance (dy) entre la source 
(21, 31) et le point d'impact du rayon reflechi (13, 
53). 

12. Dispositif selon I'une quelconque des revendica- 
10 tions precedentes, caracterise en ce que la direc- 
tion donnee (1 1 ) est la direction de I'axe de poussee 
(14) du vehicule (1). 

1 3. Dispositif selon la revendication 1 2, caracterise en 
75 ce que i'axe de poussee (1 4) etant defini comme la 

bissectrice de Tangle forme par les axes (4, 5) des 
roues arrieres (2, 3), sa direction est definie par la 
determinations des angles (a^ a 2 ) des axes par 
rapport a la direction de reference par les moyens 
20 de mesure de la position du vehicules (1). 

14. Dispositif selon Tune quelconque des revendica- 
tions precedentes, caracterise en ce que les 
moyens de mesure de la position du vehicule (1) 

25 par rapport a la direction de reference (1 0) sont un 
banc pour regler le parallelisme des trains avant et 
arriere du vehicule, le vehicule etant monte sur ce 
banc. 

30 1 5. Dispositif selon la revendication 1 4, caracterise en 
ce que les moyens de mesure de la position du ve- 
hicule comportent un capteur supplemental pour 
donner Tangle que fait I'axe (4, 5) d'une des roues 
par rapport a la direction de reference. 

35 

16. Dispositif selon Tune quelconque des revendica- 
tions 2 a 5 et 7 a 9, caracterise en ce que la forme 
de reference (24) est constitute de la face d'un sup- 
port mecanique sur laquelle s'appuie le radar (20), 

40 ce support etant reglable par rapport au vehicule, 
la position du support etant reglee et non directe- 
ment celle du radar (20). 

17. Dispositif selon Tune quelconque des revendica- 
45 tions 6 a 1 6, caracterise en ce la fonction du miroir 

(51) est realisee par un prisme droit a section prin- 
cipale isocele dont Tarete est horizontale et la base 
est dirigee vers les moyens de mesure de Tecart 
angulaire (22, 32, 33). 

50 

1 8. Dispositif selon la revendication 1 7, caracterise en 
ce que la base du prisme est sensiblement vertica- 
le. 

55 

Claims 

1 . Device for adjusting the alignment of the radio axis 
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6. 



(14) of a radar (20) carried by a vehicle (1) with re- 
spect to a given direction (11) relative to the vehicle, 
comprising means for measuring the position of the 
vehicle with respect to a reference direction (10), a 
mirror (7) and measurement means (22, 32, 33) in- 
tegral with the radar making it possible to measure 
the angular deviation between a ray (12) emitted 
and its ray reflected (13) by the mirror (7), the an- 
gular deviation being dependent on the angle (a) 
between the emitted ray (1 2) and the reference di- 
rection (10), characterized in that the ray (12) is 
emitted by an emission source (21) separate from 
the radar, along a known direction with respect to 
the radio axis of the radar. 

Device according to Claim 1 , characterized in that 

it comprises a reference shape (24) integral with the 
radar and with respect to which the source of emis- 
sion (21 ) of the ray (1 2) is positioned. 

Device according to Claim 2, characterized in that 

the reference shape is a vee (24) which guides a 
chassis on which the emission source (21) is 
mounted. 

Device according to any one of Claims 2 or 3, char- 
acterized in that the reference shape (24) is ori- 
ented in such a way that the direction of the emitted 
ray (12) is known. 

Device according to Claim 4, characterized in that 

the reference shape (24) is oriented in such a way 
that the direction of the emitted ray (12) is parallel 
to the radio axis (14) of the radar. 

Device for adjusting the alignment of the radio axis 
(14) of a radar (20) carried by a vehicle (1) with re- 
spect to a given direction (11) relative to the vehicle, 
characterized in that it comprises means for 
measuring the position of the vehicle with respect 
to a reference direction (1 0), a mirror (51 ) mechan- 
ically integral with the radar (20) and means (22, 32, 
33) for measuring the angular deviation (dy) be- 
tween a ray (52) emitted and its ray reflected (53) 
by the mirror (51), the angular deviation (dy) being 
dependent on the angle (a) between the plane of 
the mirror (51) and the reference direction (10). 



9. Device according to any one of Claims 7 or 8, char- 
acterized in that the reference shape (24) is ori- 
ented in such a way that the plane of the mirror (51 ) 
is parallel to the radio axis (14) of the radar. 

5 

10. Device according to any one of the preceding 
claims, characterized in that the means for meas- 
uring the angular deviation comprise a plate (22) sit- 
uated perpendicularly to the emitted ray (12, 52), 

10 the angular deviation being determined from the 
distance between the point (A) of emission and the 
point (B) of impact of the reflected ray (13, 53) on 
the plate. 

15 11. Device according to any one of Claims 1 to 9, char- 
acterized in that the means for measuring the an- 
gular deviation comprise a video camera (32) 
whose objective is situated in the same plane as the 
emission source (21 , 31 ), a utilization system meas- 

20 uring the distance (dy) between the source (21 , 31 ) 
and the point of impact of the reflected ray (13, 53). 

12. Device according to any one of the preceding ^ 
claims, characterized in that the given direction 
25 (11) is the direction of the axis of thrust (14) of the 
vehicle (1). 



13. Device according to Claim 12, characterized in 
that the thrust axis (14) being defined as the bisec- 
tor of the angle formed by the axes (4, 5) of the rear 
wheels (2, 3), its direction is defined by the deter- 
mination of the angles (a 1f a 2 ) of the axes with re- 
spect to the reference direction by the means for 
measuring the position of the vehicle (1). 



30 
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40 



14. Device according to any one of the preceding 
claims, characterized in that the means for meas- 
uring the position of the vehicle (1 ) with respect to 
the reference direction (10) are a rigjor adjusting 
t he parallelism o f the front andj.ear axje assemblies 
of the vehicle, the vehicle being mounted on this rig. 



15. Device according to Claim 14, characterized in 
that the means for measuring the position of the ve- 
45 hide comprise an additional sensor for giving the 
angle made by the axis (4, 5) of one of the wheels 
with respect to the reference direction. 



8. 



Device according to Claim 6, characterized in that 

it comprises a reference shape (24) integral with the so 
radar and with respect to which the mirror (51) is 
positioned. 

Device according to Claim 7, characterized in that 

the reference shape is a vee (24) which guides a 55 
support (61 , 62) on which the mirror (51 ) is mount- 
ed. 



1 6. Device according to any one of Claims 2 to 5 and 7 
to 9, characterized in that the reference shape 
(24) consists of that face of a mechanical support 
on which the radar (21) bears, this support being 
adjustable with respect to the vehicle, the position 
of the support being adjusted and not directly the 
position of the radar (20) . 

1 7. Device according to any one of Claims 6 to 1 6, char- 
acterized in that the function of the mirror (51) is 
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carried out by a right prism with isosceles principal 
cross section whose edge is horizontal and whose 
base is directed towards the means for measuring 
the angular deviation (22, 32, 33). 

18. Device according to Claim 17, characterized in 
that the base of the prism is substantially vertical. 



Patentanspruche 

1. Vorrichtung zur Regelung der Ausrichtung der ra- 
dioelektrischen Achse (14) eines von einem Fahr- 
zeug 0) getragenen Radars (20) bezuglich einer 
gegebenen Richtung (11) relativ zu dem Fahrzeug, 
welche Mittel zum Messen der Position des Fahr- 
zeugs bezuglich einer Referenzrichtung (10), einen 
Spiegel (7) und MeBmittel (22, 32, 33) aufweist, die 
mit dem Radar fest verbunden sind und mit denen 
der Phasenverschiebungswinkel zwischen einem 
emittierten Strahl (1 2) und seinem von dem Spiegel 
(7) reflektierten Strahl (13) gemessen werden kann, 
wobei der Phasenverschiebungswinkel eine Funk- 
tion des Winkels (a) zwischen dem emittierten 
Strahl (12) und der Referenzrichtung (10) ist, da- 
durch gekennzeichnet, daft der Strahl (1 2) von ei- 
ner von dem Radar getrennten Emissionsquelle 
(21) entlang einer bekannten Richtung bezuglich 
der radioelektrischen Achse des Radars emittiert 
wird. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB sie eine mit dem Radar fest verbun- 
dene Referenzform (24) aufweist, bezuglich wel- 
cher die Emissionsquelle (21) des Strahls (12) po- 
sition iert ist. 



sen der Position des Fahrzeugs bezuglich einer Re- 
ferenzrichtung (10), einen Spiegel (51),dermecha- 
nisch mit dem Radar (20) fest verbunden ist, und 
MeBmittel (22, 32, 33) fur den Phasenverschie- 

5 bungswinkel (dy) zwischen einem emittierten Strahl 
(52) und seinem von dem Spiegel (51) reflektierten 
Strahl (53) aufweist, wobei der Phasenverschie- 
bungswinkel (dy) eine Funktion des Winkels (a) 
zwischen der Ebene des Spiegels (51 ) und der Re- 

10 ferenzrichtung (1 0) ist. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB sie eine mit dem Radar fest verbun- 
dene Referenzform (24) aufweist, bezuglich wel- 

15 cher der Spiegel (51 ) positioniert ist. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Referenzform ein Prisma (24) ist, 
das einen Trager (61 , 62) fuhrt, an welchem der 

20 Spiegel (51) angebracht ist. 

9. Vorrichtung nach einem der Anspruche 7 oder 8, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Referenzform 
(24) derart orientiert ist, daB die Ebene des Spie- 

25 gels (51 ) zu der radioelektrischen Achse (1 4) des 
Radars parallel ist. 

10. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB die Mittel 

30 zum Messen des Phasenverschiebungswinkel ei- 
ne Platte (22) aufweisen, die senkrecht zu dem 
emittierten Strahl (12, 52) liegt, wobei der Phasen- 
verschiebungswinkel ausgehend von dem Abstand 
zwischen dem Emissionspunkt (A) und dem Auf- 

35 treffpunkt (B) des reflektierten Strahls (13, 53) auf 
der Platte bestimmt wird. 



3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Referenzform ein Prisma (24) ist, 
das einen Rahmen fuhrt, an welchem die Emissi- 
onsquelle (21 ) angebracht ist. 

4. Vorrichtung nach einem der Anspruche 2 oder 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Referenzform 
(24) derart orientiert ist, daB die Richtung des emit- 
tierten Strahls (12) bekannt ist. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Referenzform (24) derart orien- 
tiert ist, daB die Richtung des emittierten Strahls 
(12) zu der radioelektrischen Achse (14) des Ra- 
dars parallel ist. 

6. Vorrichtung zur Regelung der Ausrichtung der ra- 
dioelektrischen Achse (14) eines von einem Fahr- 
zeug (1) getragenen Radars (20) bezuglich einer 
gegebenen Richtung (11) relativ zu dem Fahrzeug, 
dadurch gekennzeichnet, daB sie Mittel zum Mes- 



11. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 9, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Mittel zum Mes- 

^0 sen des Phasenverschiebungswinkels eine Video- 
kamera (32) aufweisen, deren Objektiv in der glei- 
chen Ebene wie die Emissionsquelle (21, 31) liegt, 
wobei ein Betriebssystem den Abstand (dy) zwi- 
schen der Quelle (21, 31) und dem Auftreffpunkt 

45 des reflektierten Strahls (1 3, 53) miBt. 

12. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB die gege- 
bene Richtung (11) die Richtung der Schubachse 

so (1 4) des Fahrzeugs (1 ) ist. 

13. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB, da die Schubachse (14) als die Win- 
kelhalbierende des von den Achsen (4, 5) der hin- 

55 teren Rader (2, 3) gebildeten Winkels definiert ist, 
ihre Richtung durch die Bestimmung der Winkel (a 1 , 
a 2 ) der Achsen bezuglich der Referenzrichtung 
durch die Mittel zum Messen der Position des Fahr- 
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zeugs (1) definiert ist. 

14. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daft die Mittel 
zum Messen der Position des Fahrzeugs (1 ) bezug- 
lich der Referenzrichtung (10) eine Bank zum Re- 
geln der Parallelitat des vorderen und des hinteren 
Fahrgestells des Fahrzeugs sind, wobei das Fahr- 
zeug auf dieser Bank angebracht ist. 

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 
zeichnet, daft die Mittel zum Messen der Position 
des Fahrzeugs einen zusatzlichen Sensor aufwei- 
sen, urn den Winkel anzugeben, den die Achse (4, 
5) eines der Rader bezuglich der Referenzrichtung 
bildet. 

16. Vorrichtung nach einem der Anspruche 2 bis 5 und 
7 bis 9, dadurch gekennzeichnet, daft die Refe- 
renzform (24) aus der Seite eines mechanischen 
Tragers besteht, an den das Radar (20) anliegt, wo- 
bei dieser Trager bezuglich des Fahrzeugs regelbar 
ist, wobei die Position des Tragers und nicht direkt 
diejenige des Radars (20) geregelt wird. 

1 7. Vorrichtung nach einem der Anspruche 6 bis 1 6, da- 
durch gekennzeichnet, daft die Funktion des 
Spiegels (51) durch ein gerades Prisma mit gleich- 
schenkeligem Hauptschnitt realisiert ist, dessen 
Scheitel horizontal und dessen Basis zu den Mitteln 
(22, 32, 33) zum Messen des Phasenverschie- 
bungswinkels gerichtet ist. 

18. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, daft die Basis des Prismas im wesentli- 35 
chen vertikal ist. 
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